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• Arquitectura m nima fijaí
• Evoluci n genética de pesos de la ó
red neuronal
o Operador de mutaci n espec ficoó í
• Especies de poblaci n variableó
Arquitectura del controlador
Individuos
Especies de población variable
Los individuos 
son agrupados 
seg n su ú
comportamiento





Torneo probabil stico binarioí
Operador de mutación convencional
Operador de mutación estructurada
Asignación de tiempos de vida
Control del tamaño de la población
Problemas a resolver
Función de Fitness













Paralelización de la estrategia
Paralelización de la estrategia
Tiempos de las diferentes etapas del proceso evolutivo
Paralelización de la estrategia
Diagrama de comunicaci n de la aplicaci n secuencialó ó
Paralelización de la estrategia
Diagrama del modelo paralelo utilizado
Experimentos realizados
• Definici n de Tama o de ó ñ
bloque de env o (1, 2,  4, 8, 16)í
• Estados iniciales (5 estados)
• Cantidad de procesadores (4, 
6, 8,  10)
Experimentos realizados
Definici n del tama o de bloque ptimoó ñ ó
Análisis de rendimiento
Tiempos obtenidos con Tam. Bloque=1
Análisis de rendimiento
Eficiencia lograda
Conclusiones y trabajos futuros
• Integraci n del controlador obtenido ó
como m dulo neuronal de una ó
arquitectura m s grandeá
• Se desarroll  un método eficiente y ó
veloz para obtener un controlador 
rob ticoó
• El modelo paralelo permite reducir el 
tiempo de la estrategia, y puede ser 
utilizado para distintas variantes de la 
misma.
